





2.1 Motor DC 
Motor DC adalah motor listrik yang memerlukan suplai tegangan arus 
searah pada kumparan medan untuk diubah menjadi energi gerak mekanik. 
Kumparan medan pada motor dc disebut stator (bagian yang tidak berputar) dan 
kumparan jangkar disebut rotor (bagian yang berputar). Motor arus searah, 
sebagaimana namanya, menggunakan arus langsung yang tidak langsung/direct-
unidirectional.  
Motor DC adalah piranti elektronik yang mengubah energi listrik menjadi 
energi mekanik berupa gerak rotasi. Pada motor DC terdapat jangkar dengan satu 
atau lebih kumparan terpisah. Tiap kumparan berujung pada cincin belah 
(komutator). Dengan adanya insulator antara komutator, cincin belah dapat 
berperan sebagai saklar kutub ganda (double pole, double throw switch). Motor 
DC bekerja berdasarkan prinsip gaya Lorentz, yang menyatakan ketika sebuah 
konduktor beraliran arus diletakkan dalam medan magnet, maka sebuah gaya 
(yang dikenal dengan gaya Lorentz) akan tercipta secara ortogonal diantara arah 
medan magnet dan arah aliran arus. Kecepatan putar motor DC (N) dirumuskan 






2.1.1 Simbol Motor DC 
 




 Motor DC tersusun dari dua bagian yaitu bagian diam (stator) dan bagian 
bergerak (rotor). Stator motor arus searah adalah badan motor atau kutub magnet 
(sikat-sikat), sedangkan yang termasuk rotor adalah jangkar lilitanya. Pada motor, 
kawat penghantar listrik yang bergerak tersebut pada dasarnya merupakan lilitan 
yang berbentuk persegi panjang yang disebut kumparan. 
2.1.2 Prinsip Kerja Motor DC 
 
Gambar 2.1.2 Prinsip Kerja Motor DC 
 Kumparan ABCD terletak dalam medan magnet serba sama dengan 
kedudukan sisi aktif AD dan CB yang terletak tepat lurus arah fluks magnet. 
Sedangkan sisi AB dan DC ditahan pada bagian tengahnya, sehingga apabila sisi 
AD dan CB berputar karena adanya gaya lorentz, maka kumparan ABCD akan 
berputar. 
 Hasil perkalian gaya dengan jarak pada suatu titik tertentu disebut momen, 
sisi aktif AD dan CB akan berputar pada porosnya karena pengaruh momen putar 
(T). Setiap sisi kumparan aktif AD dan CB pada gambar diatas akan mengalami 
momen putar sebesar : 
T = F.r   ...(2.2) 
Dimana : 
T = momen putar (Nm) 
F = gaya tolak (newton) 
r  = jarak sisi kumparan pada sumbu putar (meter) 
 Pada daerah dibawah kutub-kutub magnet besarnya momen putar tetap 




sisi kumparan akan berhenti berputar. Supaya motor dapat berputar terus dengan 
baik, maka perlu ditambah jumlah kumparan yang digunakan. Kumparan-
kumparan harus diletakkan sedemikian rupa sehingga momen putar yang dialami 
setiap sisi kumparan akan saling membantu dan menghasilkan putaran yang baik. 
Dengan pertimbangan teknis, maka kumparan-kumparan yang berputar tersebut 
dililitkan pada suatu alat yang disebut jangkar, sehingga lilitan kumparan itupun 
disebut lilitan jangkar. 
Hubungan antara kecepatan, flux medan dan tegangan ditunjukkan dalam 
persamaan berikut: 
Gaya Elektromagnetik (E) 
  ...(2.3) 
Torque (T) : 
 ...(2.4) 
Kecepatan Motor Tak Berbeban  (Ntidak berbeban (rpm)) : 
 Ntidak berbeban (rpm) = T x (NMax/km) ...(2.5) 
 
Kecepatan Motor Berbeban (N berbeban (rpm)) 
 NMax - Ntidak berbeban =  N berbeban (rpm) ...(2.6) 
 
Arus : 
 I (A)  = T x Km/A  ...(2.7) 
 
Daya Masukan : 
T x N berbeban x Konfersi Faktor antara T dan N = Daya Masukan (Win) ...(2.8) 
 
Daya Keluaran : 





 Efisiensi (%) = Wout / Win ...(2.10) 
Dimana: 
E = gaya elektromagnetik yang dikembangkan pada terminal dinamo (volt) 
Φ = flux medan yang berbanding lurus dengan arus medan 
N = kecepatan dalam RPM (putaran per menit) 
T = torque electromagnetik (g/cm) 
Ia = arus dinamo (A) 
K = konstanta persamaan 
V = Tegangan (Volt) 
Wout = Daya Keluaran (Watt) 
Win = Daya Masukan (Watt) 
Motor DC memiliki 3 bagian atau komponen utama untuk dapat berputar 
sebagai berikut. 
2.1.3 Bagian Atau Komponen Utama Motor DC 
• Kutub medan. Motor DC sederhana memiliki dua kutub medan: kutub utara 
dan kutub selatan. Garis magnetik energi membesar melintasi ruang terbuka 
diantara kutub-kutub dari utara ke selatan. Untuk motor yang lebih besar 
atau lebih komplek terdapat satu atau lebih elektromagnet. 
• Kumparan Motor DC. Bila arus masuk menuju kumparan motor DC, maka 
arus ini akan menjadi elektromagnet. kumparan motor DC yang berbentuk 
silinder, dihubungkan ke as penggerak untuk menggerakan beban. Untuk 
kasus motor DC yang kecil, kumparan motor DC berputar dalam medan 
magnet yang dibentuk oleh kutub-kutub, sampai kutub utara dan selatan 
magnet berganti lokasi. Jika hal ini terjadi, arusnya berbalik untuk merubah 
kutub-kutub utara dan selatan kumparan motor DC. 
• Komutator Motor DC . Komponen ini terutama ditemukan dalam motor 




kumparan motor DC dan juga membantu dalam transmisi arus antara 














Gambar 2.1.3 Bagian-Bagian Motor DC 
2.1.4 Kelebihan Motor DC 
 Keuntungan utama motor DC adalah dalam hal pengendalian kecepatan 
motor DC tersebut, yang tidak mempengaruhi kualitas pasokan daya. Motor ini 
dapat dikendalikan dengan mengatur : 
▪ Tegangan kumparan motor DC – meningkatkan tegangan kumparan motor DC 
akan meningkatkan kecepatan 
▪ Arus medan – menurunkan arus medan akan meningkatkan kecepatan. 
 Motor DC tersedia dalam banyak ukuran, namun penggunaannya pada 
umumnya dibatasi untuk beberapa penggunaan berkecepatan rendah, penggunaan 
daya rendah hingga sedang seperti peralatan mesin dan rolling mills, sebab sering 
terjadi masalah dengan perubahan arah arus listrik mekanis pada ukuran yang 
lebih besar. Juga, motor tersebut dibatasi hanya untuk penggunaan di area yang 





2.1.5 Jenis-Jenis Motor DC 
1. Motor DC Sumber Daya Terpisah/ Separately Excited 
Jika arus medan dipasok dari sumber terpisah maka disebut motor DC 
sumber daya terpisah / separately excited. 
2. Motor DC Sumber Daya Sendiri/ Self Excited: Motor Shunt 
 Pada motor shunt, gulungan medan (medan shunt) disambungkan secara 
paralel dengan gulungan kumparan motor DC (A) seperti diperlihatkan dalam 
gambar dibawah. Oleh karena itu total arus dalam jalur merupakan penjumlahan 
arus medan dan arus kumparan motor DC. 
 
Gambar 2.1.5  Karakteristik Motor DC Shunt 
Berikut tentang kecepatan motor shunt (E.T.E., 1997): 
▪ Kecepatan pada prakteknya konstan tidak tergantung pada beban (hingga 
torque tertentu setelah kecepatannya berkurang, lihat Gambar diatas dan oleh 
karena itu cocok untuk penggunaan komersial dengan beban awal yang 
rendah, seperti peralatan mesin. 
▪ Kecepatan dapat dikendalikan dengan cara memasang tahanan dalam susunan 
seri dengan kumparan motor DC (kecepatan berkurang) atau dengan memasang 





3. Motor Seri 
 Dalam motor seri, gulungan medan (medan shunt) dihubungkan secara seri 
dengan gulungan kumparan motor DC (A) seperti ditunjukkan dalam gambar 
dibawah. Oleh karena itu, arus medan sama dengan arus kumparan motor DC. 
Berikut tentang kecepatan motor seri (Rodwell International Corporation, 1997; 
L.M. Photonics Ltd, 2002) : 
▪ Kecepatan dibatasi pada 5000 RPM 
▪ Harus dihindarkan menjalankan motor seri tanpa ada beban sebab motor akan 
mempercepat tanpa terkendali. 
 Motor-motor seri cocok untuk penggunaan yang memerlukan torque 
penyalaan awal yang tinggi, seperti derek dan alat pengangkat hoist seperti pada 
gambar berikut. 
 
Gambar 2.1.51  Karakteristik Motor DC Seri 
4. Motor DC Kompon/Gabungan 
 Motor Kompon DC merupakan gabungan motor seri dan shunt. Pada 
motor kompon, gulungan medan (medan shunt) dihubungkan secara paralel dan 
seri dengan gulungan kumparan motor DC (A) seperti yang ditunjukkan dalam 
gambar dibawah. Sehingga, motor kompon memiliki torque penyalaan awal yang 
bagus dan kecepatan yang stabil. Makin tinggi persentase penggabungan (yakni 




torque penyalaan awal yang dapat ditangani oleh motor ini. Contoh, 
penggabungan 40-50% menjadikan motor ini cocok untuk alat pengangkat hoist 
dan derek, sedangkan motor kompon yang standar (12%) tidak cocok 
(myElectrical, 2005). 
 
Gambar 2.1.52  Karakteristik Motor DC Kompon 
2.2 Jenis Motor DC Power Window 
Motor DC (power window) adalah suatu motor yang mengubah enegi 
listrik searah menjadi mekanis yang berupa tenaga pengerak torsi. Motor DC 
digunakan dimana control kecepatan dan kecepatan torsi diperlukan untuk 
memenuhi kebutuhan. Bagian DC yang paling penting adalah rotor dan stator. 
Bagian stator adalah badan motor, sikat-sikat dan inti kutub magnet. Bagian rotor 
adalah bagian yang berputar dari suatu motor DC. Yang termasuk rotor ialah 
lilitan jangkar, jangkar, komutator, tali, isolator, poros, bantalan dan kipas. Jenis 





Gambar 2.2 Motor DC (Power Window) 
Motor power window banyak digunakan karena torsi tinggi dengan rating 
tegangan input yang rendah yaitu 12 VDC, dan dimensi motor yang relatif simple 
dilengkapi dengan internal gearbox sehingga memudahkan untuk instalasi 
mekanik.  
Prinsip kerja motor DC power window mempunyai bagian stator yang 
berupa magnet permanen dan bagian yang bergerak rotor yang berupa koil atau 
gulungan kawat tembaga. Dimana setiap ujungnya tersambung dengan komutator 
ini dihubungkan dengan kutub positif (+) dan kutub negative (-) dari catu daya.  
Arus listrik dari kutub positif akan masuk melalui komutator, kemudian 




negative dari catur daya. Karena adanya medan elektromagnetik maka motor akan 
berputar.  
Karena putaran rotor, arus listrik didalam kawat akan berjalan bolak-balik 
karena jalanya sesuai dengan medan magnet, maka rotor akan selalu berputar 
terus menerus selama arus listrik tetap mengalir di dalam kawat.  
2.3 Driver Motor DC  
Pengendalian kecepatan putar motor DC dapat dilakukan dengan mengatur 
besar tegangan terminal motor VTM. Metode lain yang biasa digunakan untuk 
mengendalikan kecepatan motor DC adalah dengan teknik modulasi lebar pulsa 
atau Pulse Width Modulation (PWM). 
Teori H-Bridge MOSFET: 
H-bridge adalah sebuah perangkat keras berupa rangkaian yang berfungsi untuk 
menggerakkan motor.  Rangkaian ini diberi nama H-bridge karena bentuk 
rangkaiannya yang menyerupai huruf H seperti pada Gambar berikut. 
 
Gambar 2.3 Konfigurasi H-Bridge MOSFET 
Rangkaian ini terdiri dari dua buah MOSFET kanal P dan dua buah 
MOSFET kanal N. Prinsip kerja rangkaian ini adalah dengan mengatur mati-
hidupnya ke empat MOSFET tersebut. Huruf M pada gambar adalah motor DC 
yang akan dikendalikan.  Bagian atas rangkaian akan dihubungkan dengan sumber 
daya kutub positif, sedangkan bagian bawah rangkaian akan dihubungkan dengan 
sumber daya kutub negatif. Pada saat MOSFET A dan MOSFET D on sedangkan 
MOSFET B dan MOSFET C off, maka sisi kiri dari gambar motor akan terhubung 




terhubung dengan kutub negatif dari catu daya sehingga motor akan bergerak 
searah jarum jam. 
 A dan D on, B dan C off 
 Sebaliknya,  jika MOSFET B dan MOSFET C on sedangkan MOSFET A dan 
MOSFET D off, maka sisi kanan motor akan terhubung dengan kutub positif dari 
catu daya sedangkan sisi kiri motor akan terhubung dengan kutub negatif dari catu 
daya. Maka motor akan bergerak berlawanan arah jarum jam. 
 A dan D off, B dan C on 
Konfigurasi lainnya adalah apabila  MOSFET A dan MOSFET B sedangkan 
MOSFET C dan MOSFET D off. Konfigurasi ini akan menyebabkan sisi kiri dan 
kanan motor terhubung pada kutub yang sama yaitu kutub positif sehingga tidak 
ada perbedaan tegangan diantara dua buah polaritas motor, sehingga motor akan 
diam. Konfigurasi seperti ini disebut dengan konfigurasi break. Begitu pula jika 
MOSFET C dan MOSFET D saklar on, sedangkan MOSFET A dan MOSFET C 
off, kedua polaritas motor akan terhubung pada kutub negatif dari 
catu daya.Maka tidak ada perbedaan tegangan pada kedua polaritas motor, dan 
motor akan diam. Konfigurasi yang harus dihindari adalah pada saat MOSFET A 
dan MOSFET C on  secara bersamaan atau MOSFET B dan MOSFET 
D on  secara bersamaan. Pada konfigurasi ini akan terjadi hubungan arus singkat 
antara kutub positif catu daya dengan kutub negatif catu daya. 
2.4 Motor Servo 
 Motor servo adalah sebuah motor DC yang dilengkapi rangkaian kendali 
dengan sistem closed feedback yang terintegrasi dalam motor tersebut. Pada 
motor servo posisi putaran sumbu (axis) dari motor akan diinformasikan kembali 








Contoh Motor Servo 
 
Gambar 2.4 Motor Servo 
Motor servo disusun dari sebuah motor DC, gearbox, variabel resistor (VR) atau 
potensiometer dan rangkaian kontrol. Potensiometer berfungsi untuk menentukan 
batas maksimum putaran sumbu (axis) motor servo. Sedangkan sudut dari sumbu 
motor servo diatur berdasarkan lebar pulsa yang pada pin kontrol motor servo. 
2.4.1 Konstruksi Motor Servo 
 




Motor servo adalah motor yang mampu bekerja dua arah (CW dan CCW) 
dimana arah dan sudut pergerakan rotornya dapat dikendalikan dengan 
memberikan variasi lebar pulsa (duty cycle) sinyal PWM pada bagian pin 
kontrolnya. 
2.4.2 Jenis Motor Servo 
1. Motor Servo Standar 180° 
Motor servo jenis ini hanya mampu bergerak dua arah (CW dan CCW) dengan 
defleksi masing-masing sudut mencapai 90° sehingga total defleksi sudut dari 
kanan – tengah – kiri adalah 180°. 
2. Motor Servo Continuous 
Motor servo jenis ini mampu bergerak dua arah (CW dan CCW) tanpa batasan 
defleksi sudut putar (dapat berputar secara kontinyu). 
3. Pulsa Kontrol Motor Servo 
Operasional motor servo dikendalikan oleh sebuah pulsa selebar ± 20 ms, 
dimana lebar pulsa antara 0.5 ms dan 2 ms menyatakan akhir dari range sudut 
maksimum. Apabila motor servo diberikan pulsa dengan besar 1.5 ms mencapai 
gerakan 90°, maka bila kita berikan pulsa kurang dari 1.5 ms maka posisi 
mendekati 0° dan bila kita berikan pulsa lebih dari 1.5 ms maka posisi mendekati 
180°. Motor Servo akan bekerja secara baik jika pada bagian pin kontrolnya 
diberikan sinyal PWM dengan frekuensi 50 Hz. Dimana pada saat sinyal dengan 
frekuensi 50 Hz tersebut dicapai pada kondisi Ton duty cycle 1.5 ms, maka rotor 
dari motor akan berhenti tepat di tengah-tengah (sudut 0°/ netral). 
Pada saat Ton duty cycle dari sinyal yang diberikan kurang dari 1.5 ms, 
maka rotor akan berputar ke berlawanan arah jarum jam (Counter Clock wise, 
CCW) dengan membentuk sudut yang besarnya linier terhadap besarnya Ton duty 
cycle, dan akan bertahan diposisi tersebut. Dan sebaliknya, jika Ton duty cycle 
dari sinyal yang diberikan lebih dari 1.5 ms, maka rotor akan berputar searah 
jarum jam (Clock Wise, CW)  dengan membentuk sudut yang linier pula terhadap 







 RFID adalah proses identifikasi seseorang atau objek dengan 
menggunakan frekuensi transmisi radio. RFID menggunakan frekuensi radio 
untuk membaca informasi dari sebuah device kecil yang disebut tag atau 
transponder (Transmitter +  Responder). Tag RFID akan mengenali diri sendiri 
ketika mendeteksi sinyal dari device yang kompatibel, yaitu pembaca RFID 
(RFID Reader). 
 RFID adalah teknologi identifikasi yang fleksibel, mudah digunakan, dan 
sangat cocok untuk operasi otomatis. RFID mengkombinasikan keunggulan yang 
tidak tersedia pada teknologi identifikasi yang lain. RFID dapat disediakan 
dalam device yang hanya dapat dibaca saja (Read Only) atau dapat dibaca dan 
ditulis (Read/Write), tidak memerlukan kontak langsung maupun jalur cahaya 
untuk dapat beroperasi, dapat berfungsi pada  berbagai variasi kondisi lingkungan, 
dan menyediakan tingkat integritas data yang tinggi. Sebagai tambahan, karena 
teknologi ini sulit untuk  dipalsukan, maka RFID  dapat menyediakan tingkat 
keamanan yang tinggi. 
 Pada sistem RFID umumnya, tag atau transponder ditempelkan pada suatu 
objek. Setiap tag membawa dapat membawa informasi yang unik, di antaranya: 
serial number, model, warna, tempat perakitan, dan data lain dari objek tersebut. 
Ketika tag ini melalui medan yang dihasilkan oleh pembaca RFID yang 
kompatibel, tag akan mentransmisikan informasi yang ada pada tag kepada 
pembaca RFID, sehingga proses identifikasi objek dapat dilakukan. 
2.5.1 Sistem RFID 
 




2.5.2 Pembaca RFID 
Sebuah pembaca RFID harus menyelesaikan dua buah tugas, yaitu: 
• Menerima perintah dari software aplikasi 
• Berkomunikasi dengan tag RFID 
Pembaca RFID adalah merupakan penghubung  antara software aplikasi dengan 
antena yang akan meradiasikan gelombang radio ke tag RFID. Gelombang radio 
yang diemisikan oleh antena berpropagasi pada ruangan di sekitarnya. Akibatnya 
data dapat berpindah secara wireless ke tag RFID yang berada berdekatan dengan 
antena. 
2.6 Arduino Mega 
Arduino Mega 2560 terbentuk dari prosessor yang dikenal dengan 
Mikrokontroler ATMega 2560. Mikrokontroler ATMega 2560 memiliki beberapa 
fitur / spesifikasi yang menjadikannya sebagai solusi pengendali yang efektif  
untuk berbagai keperluan. Fitur-fitur tersebut antara lain :  
1. Tegangan Operasi sebesar 5 V  
2. Tegangan input sebesar 6 – 20 V tetapi yang direkomendasikan untuk ATMega 
2560  sebesar 7 – 12 V. 
3. Pin digital I/O sebanyak 54 pin dimana 14 pin merupakan keluaran dari PWM. 
4. Pin input analog sebanyak 16 pin  
4. Arus DC pin I/O sebesar 40 mA sedangkan Arus DC untuk pin 3.3V sebesar 50 
mA  
5. Flash memory 156 Kb yang mana 8 Kb digunakan oleh bootloader.  
6. RAM 8 Kbyte  
7. EEPROM 4 Kbyte  
8. Serta mempunyai 2 Port  UARTs untuk komunikasi serial 
2.6.1 Proteksi 
 Development board Arduino Mega 2560 R3 telah dilengkapi dengan 
polyfuse yang dapat direset untuk melindungi port USB komputer/laptop anda 




perlindungan port tersebut didalamnya namun sikring pelindung pada Arduino 
Uno memberikan lapisan perlindungan tambahan yang membuat anda bisa dengan 
tenang menghubungkan Arduino ke komputer anda. Jika lebih dari 500mA ditarik 
pada port USB tersebut, sirkuit proteksi akan secara otomatis memutuskan 
hubungan, dan akan menyambung kembali ketika batasan aman telah kembali. 
2.6.2 Power Supply 
 Board Arduino Mega 2560 dapat ditenagai dengan power yang diperoleh 
dari koneksi kabel USB, atau via power supply eksternal. Pilihan power yang 
digunakan akan dilakukan secara otomatis 
 External power supply dapat diperoleh dari adaptor AC-DC atau bahkan 
baterai, melalui jack DC yang tersedia, atau menghubungkan langsung GND dan 
pin Vin yang ada di board. Board dapat beroperasi dengan power dari external 
power supply yang memiliki tegangan antara 6V hingga 20V. Namun ada 
beberapa hal yang harus anda perhatikan dalam rentang tegangan ini. Jika diberi 
tegangan kurang dari 7V, pin 5V tidak akan memberikan nilai murni 5V, yang 
mungkin akan membuat rangkaian bekerja dengan tidak sempurna. Jika diberi 
tegangan lebih dari 12V, regulator tegangan bisa over heat yang pada akhirnya 
bisa merusak pcb. Dengan demikian, tegangan yang di rekomendasikan adalah 7V 
hingga 12V 
Beberapa pin power pada Arduino Uno : 
• GND. Ini adalah ground atau negatif. 
• Vin. Ini adalah pin yang digunakan jika anda ingin memberikan power 
langsung ke board Arduino dengan rentang tegangan yang disarankan 7V - 
12V 
• Pin 5V. Ini adalah pin output dimana pada pin tersebut mengalir tegangan 5V 
yang telah melalui regulator 
• 3V3. Ini adalah pin output dimana pada pin tersebut disediakan tegangan 3.3V 




• IOREF. Ini adalah pin yang menyediakan referensi tegangan mikrokontroller. 
Biasanya digunakan pada board shield untuk memperoleh tegangan yang 
sesuai, apakah 5V atau 3.3V 
2.6.3 Memori 
 Chip ATmega2560 pada Arduino Mega 2560 Revisi 3 memiliki memori 
256 KB, dengan 8 KB dari memori tersebut telah digunakan untuk bootloader. 
Jumlah SRAM 8 KB, dan EEPROM 4 KB, yang dapat di baca-tulis dengan 
menggunakan EEPROM library saat melakukan pemrograman. 
 
Gambar 2.6.3 Arduino Mega 
2.6.4 Input dan Output (I/O) 
 Arduino Mega 2560 memiliki jumlah pin terbanyak dari semua papan 
pengembangan Arduino.  Mega 2560 memiliki 54 buah digital pin yang dapat 
digunakan sebagai input atau output, dengan menggunakan fungsi pinMode(), 
digitalWrite(), dan digital(Read). Pin-pin tersebut bekerja pada tegangan 5V, dan 
setiap pin dapat menyediakan atau menerima arus sebesar 20mA, dan memiliki 
tahanan pull-up sekitar 20-50k ohm (secara default dalam posisi disconnect). Nilai 
maximum adalah 40mA, yang sebisa mungkin dihindari untuk menghindari 




2.6.5 Blok Diagram Arduino Mega 2560 
 








2.6.6 Konfigurasi Pin Arduino Mega 2560 
 
 
Gambar 2.6.6 Konfigurasi Pin Arduino Mega 2560 
 Arduino Mega 2560 memiliki 54 pin digital input/output, dimana 15 pin 
dapat digunakan sebagai output PWM, 16 pin sebagai input analog, dan 4 pin 
sebagai UART (port serial hardware), 16 MHz kristal osilator, koneksi USB, jack 
power, header ICSP, dan tombol reset.  
2.7 LCD (Liquid Crystal Display) 
Display LCD sebuah liquid crystal atau perangkat elektronik yang dapat 
digunakan untuk menampilkan angka atau teks. Ada dua jenis utama layar LCD 
yang dapat menampilkan numerik (digunakan dalam jam tangan, kalkulator dll) 
dan menampilkan teks alfanumerik (sering digunakan pada mesin foto kopi dan 
telepon genggam). 
Dalam menampilkan numerik ini kristal yang dibentuk menjadi bar, dan 
dalam menampilkan alfanumerik kristal hanya diatur kedalam pola titik. Setiap 
kristal memiliki sambungan listrik individu sehingga dapat dikontrol secara 
independen. Ketika kristal off' (yakni tidak ada arus yang melalui kristal) cahaya 
kristal terlihat sama dengan bahan latar belakangnya, sehingga kristal tidak dapat 
terlihat. Namun ketika arus listrik melewati kristal, itu akan merubah bentuk dan 




penglihatan mata manusia sehingga bentuk titik atau bar dapat dilihat dari 
perbedaan latar belakang. 
Sangat penting untuk menyadari perbedaan antara layar LCD dan layar 
LED. Sebuah LED display (sering digunakan dalam radio jam) terdiri dari 
sejumlah LED yang benar-benar mengeluarkan cahaya (dan dapat dilihat dalam 
gelap). Sebuah layar LCD hanya mencerminkan cahaya, sehingga tidak dapat 
dilihat dalam gelap. 
LMB162A adalah modul LCD matrix dengan konfigurasi 16 karakter dan 
2 baris dengan setiap karakternya dibentuk oleh 8 baris pixel dan 5 kolom pixel (1 
baris terakhir adalah kursor). 
Memori LCD terdiri dari 9.920 bir CGROM, 64 byte CGRAM dan 80x8 
bit DDRAM yang diatur pengalamatannya oleh Address Counter dan akses 
datanya (pembacaan maupun penulisan datanya) dilakukan melalui register data. 
Pada LMB162A terdapat register data dan register perintah. Proses akses data ke 
atau dari register data akan mengakses ke CGRAM, DDRAM atau CGROM 
bergantung pada kondisi Address Counter, sedangkan proses akses data ke atau 
dari Register perintah akan mengakses Instruction Decoder (dekoder instruksi) 
yang akan menentukan perintah–perintah yang akan dilakukan oleh LCD. Pada 
gambar 2.9 dapat dilihat blok diagram LCD 
 
Gambar 2.7 Blok Diagram LCD 
Klasifikasi LED Display 16x2 Character 




b. 5x7 titik Matrix karakter + kursor 
c. HD44780 Equivalent LCD kontroller/driver Built-In 
d. 4-bit atau 8-bit MPU Interface 
e. Tipe standar 
f. Bekerja hampir dengan semua Mikrokontroler. 
 
 
Gambar 2.7.1 LCD 
 
